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Vorrichtung zum Beweqen von Korpern 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Bewegen von Korpern, 
insbesondere Personen. 

Derartige Vorrichtungen sind insbesondere aus dem Sport- und Freizeitbereich, 
aber auch aus dem medizinischen Bereich, insbesondere zur Behandiung von 
Ruckenleiden, bekannt, beispieisweise sogenannte Rohnrader Oder auch Human 
Gyrosscopes und dergleichen. Diese bestehen beispieisweise aus drei 
Kreiseiementen, die so angeordnet sind, daft ein im Mitteipunkt positionierter 
K6rper, in diesem Fall eine Person, frei urn seine drei Rotationsfreiheitsgrade 
rotiert werden kann. Der Korper wird dabei in einem raumfesten 
Koordinatensystem bewegt, wobei dieser in einer Halterung positioniert ist. Dabei 
wird die Person beispieisweise an Fuftgelenken und Hufte festgeschnallt. Die 
Arme sind dabei frei, zur und wahrend der Bewegung ist die Person jedoch 
gezwungen, sich mit den Handen an entsprechenden Griffen festzuhalten. Bei 
diesen Vorrichtungen ist also eine Bewegung nur aufgrund entsprechender 
Schwerpunktsverlagerungen des Korpers mCglich, ahnlich dem Schaukeln. Die 
Bewegungsfreiheit ist dabei gegenuber der Bewegung beim Schaukeln, wo 
beispieisweise durch Anziehen und Strecken der Beine eine 
Schwerpunktsverlagerung ermoglicht wird, stark eingeschrankt bzw. begrenzt. 

Die Abmessungen derartiger Vorrichtungen sind aufgrund der nur durch 
Schwerpunktsverlagerung verursachbaren oder auslSsbare.n Bewegung und dem 
damit verbundenen symmetrischen Aufbau und den entsprechenden 
StabilitStsanforderungen verhaltnismaftig groB. Damit ist der Platzbedarf fur die 
Aufstellung und Lagerung einer derartigen Vorrichtung verhSltnismaliig groft. 



Daruber hinaus sind der Herstellungsaufwand und die damit verbundenen Kosten 
relativ hoch. 

Da mit den vorbekannten Vonrichtungen lediglich Rotationsbewegungen 
ermoglicht werden, stellt sich fur den jeweiligen Benutzer kein 
Beschleunigungsgefuhl ein. Desweiteren sind die bisher bekannten Vorrichtungen 
nicht bzw. nur eingeschrankt steuerbar, insbesondere nicht vom Benutzer, das 
heifct der Person in der Vorrichtung. Insbesondere bei Personen wird - abgesehen 
vom Bewegungssinn durch die Bewegung, das heilit das Gleichgewichtsorgan - 
kein weiteres Sinnesorgan aktiv angesprochen. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die A u f g a b e zugrunde, eine Vorrichtung 
zum Bewegen von Korpern, insbesondere Personen, bereitzustellen, mit der der 
Korper neben den drei Freiheitsgraden der Rotation auch eine translatorische 
Bewegung erfahren kann, mit der dem KCrper, insbesondere der Person, in der 
Vorrichtung eine moglichst groBe Bewegungsfreiheit erhalten bieibt, mit der 
zusatzlich eine Bewegung von aufcen vorgeb- bzw. steuerbar ist, mit der eine 
aktive Beeinflussung der Bewegung durch den K6rper, insbesondere der Person, 
gegeben ist, die geringe Abmessungen aufweist und daruber hinaus 
kostengunstig herstellbar ist. 

Zur L 6 s u n g dieser Aufgabe wird eine Vorrichtung zum Bewegen von 
Korpern, insbesondere Personen, vorgeschlagen, bestehend aus einer 
Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung, optional wenigstens 
einer Einrichtung zum Erzeugen mindestens einer Translation, wenigstens einer 
Haltevorrichtung fur den Korper, einer Steuereinrichtung und wenigstens einer 
Eingabeeinrichtung. 

Mit der erfindungsgemafcen Vorrichtung ist die Mdglichkeit geschaffen, einem 
Korper, insbesondere einer Person, neben einer spharischen Bewegung durch 
Drehung urn die drei Rotationsfreiheitsgrade bei Bedarf zusStzlich eine 
translatorische Bewegung und damit eine Beschleunigung zu geben. Damit ist es 
prinzipiell bei Verwendung entsprechender Einrichtungen zum Erzeugen von 
Translationen moglich, eine freie rSumliche Bewegung durch Ausnutzung der 
sechs Freiheitsgrade eines Kdrpers im Raum, drei der Translation, das heiftt 
beispielsweise einer Verschiebung in X-, Y- und Z-Richtung, und drei der 



Rotation, das heiftt beispielsweise einer Drehung urn die X-, Y- und Z-Achse, zu 
erzeugen. Durch die erfindungsgemafce Verwendung einer Steuereinrichtung und 
einer Eingabeeinrichtung lassen sich die Bewegungen des Korpers sowohl von 
auGen ais auch von innen vorgeben, steuern und beeinflussen. Durch die 
erfindungsgemaGe Haitevorrichtung ist insbesondere bei Personen eine uberaus 
grofce Bewegungsfreiheit gegeben, das hei&t insbesondere Arme, Beine und Kopf 
konnen frei bewegt werden. Durch die vorteilhafte Ausgestaltung der 
erfindungsgemaSen Vorrichtung weist diese aufterst geringe Abmessungen auf, 
so daB die Vorrichtung einfach geiagert und transportiert werden kann, geringes 
Aufstellvoiumen benotigt und daruber hinaus kostengunstig fertigbar ist. 

Gemaft einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung ist die Einrichtung zum 
Erzeugen einer spharischen Bewegung aus einem System von orthogonal 
zueinander stehenden, jeweils mit einem Antrieb versehbaren Segmenten 
gebildet. Segmente im Sinne der vorliegenden Erfindung sind Achsen, Weilen, 
Kurbein und dergleichen, die insbesondere in Form eines Winkels, in Form eines 
Bogens oder in Form eines Kreises bzw. Kreissegmentes ausgebiidet sind. 
Ebenso sind ellipsen- Oder hyperbeiformige Segmente verwendbar. Gemafi einem 
besonders vorteilhaften Vorschlag der Erfindung werden Vierteikreissegmente 
verwendet. 

Eine vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung sieht vor, daft die Segmente der 
Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung mindestens einen Antrieb 
aufweisen. Vorteilhafterweise ist der Antrieb ein elektrischer, hydraulischer 
und/oder pneumatischer Antrieb und dergleichen. Dadurch lassen sich auf 
besonders einfache Art und Weise die verschiedenen zur Erzeugung einer 
Rotation erforderlichen Bewegungen bzw. Drehungen erzeugen. 
Selbstverstandlich kcrinen zwischen den entsprechenden Antrieben und den 
Segmenten geeignete Getriebe und dergleichen zur Ubertragung der Bewegung 
angeordnet werden. Ebenso ist es mdglich, einen Antrieb gezielt abzuschalten 
und so das entsprechende Segment wie bei den bisher bekannten Vorrichtungen 
frei laufen zu lassen. Dadurch werden insbesondere weitere Bewegungsfreiraume 
eroffnet, zum Beispiel ein Schleudern. 

GemSft einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung ist die 
Haitevorrichtung an der Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung 



positionierbar. Vorteilhafterweise ist die Haltevorrichtung dabei an einem Segment 
angeordnet. Ein weiterer Vorschlag der Erfindung sieht vor, daft die 
Haltevorrichtung einen Gurt, einen Bugel und/oder dergleichen aufweist Im Fall 
von Personen ist die Haltevorrichtung so angeordnet, daft die Person im Bereich 
des Kdrperrumpfes, das heifct beispielsweise im Bereich des Beckens einer 
Person, gehalten ist. Dadurch wird eine moglichst grofce Bewegungsfreiheit des 
Korpers, insbesondere der Person, beibehalten, so da& vorteilhafterweise die 
Gliedmafcen, insbesondere Arme, Beine und Kopf, frei bewegiich sind. GemaG 
einer besonders vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung weist die 
Haltevorrichtung Sensorik- und/oder Aktorikelemente auf. Dazu konnen 
beispielsweise Mefcfuhler und dergleichen verwendet werden, die Verformungen 
des Korpers, Temperatur- und/oder Feuchtigkeitsanderungen, Verlagerungen des 
Schwerpunktes und dergleichen erfassen. 

Vorteilhafterweise weist die Einrichtung zum Erzeugen einer Translation einen 
Antrieb auf, der ebenfalls elektrisch, hydraulisch und/oder dergleichen ausgebildet 
ist. Gemafc einer weiteren, besonders vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung 
ist die Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung an der Einrichtung 
zum Erzeugen einer Translation angeordnet. Dadurch ist eine besonders einfache 
Konstruktion der Vorrichtung gegeben, die diese zusStzlich transportabler und 
universeller einsetzbar macht. 

Gemaft einem weiteren vorteilhaften Vorschlag der Erfindung ist die 
Steuereinrichtung mit der Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung, 
der Einrichtung zum Erzeugen und der Eingabeeinrichtung verbunden. 
Vorteilhafterweise weist die Steuereinrichtung einen Rechner, beispielsweise 
einen Personal-Computer und dergleichen, auf. Vorteilhafterweise sind die 
Antriebe von der Steuereinrichtung gesteuert. Dadurch konnen von auGen gezielt 
verschiedene Betriebsarten der Vorrichtung zum Bewegen eines Kdrpers 
gesteuert und kontrolliert werden. 

GemSS einer weiteren besonderen Ausgestaltung der Erfindung ist die 
Eingabeeinrichtung au&erhalb der erfindungsgemSfcen Vorrichtung zum Bewegen 
von Korpern. Dazu kann die Eingabeeinrichtung eine Tastatur Oder dergleichen 
sein, mit der beispielsweise verschiedene Betriebsmoglichkeiten und 
Bedingungen der erfindungsgemaUen Vorrichtung von au&en eingegeben werden 



konnen. GemaB einem weiteren besonders vorteilhaften Vorschlag der Erfindung 
ist die Eingabeeinrichtung innerhaib der Vorrichtung zum Bewegen von Korpern, 
insbesondere Personen, angeordnet. Dazu eignen sich als Eingabeeinrichtung 
beispielsweise Sensorikelemente und/oder sogenannte Datenhandschuhe, 
Datenhelme und dergleichen. Damit wird insbesondere dem Benutzer, das heifM 
der zu bewegenden Person, die Moglichkeit gegeben, die Bewegung aktiv zu 
beeinfiussen. Die Verwendung eines Datenhelmes gestattet daruber hinaus 
beispielsweise durch Einspielen von Videosequenzen eine Ruckkopplung 
zwischen Bewegung und Steuerung, die durch den Benutzer bzw. dessen 
Reaktion auf die Bewegung und die eingespielten Videosequenzen gegeben wird. 
Damit ist bei der Bewegung von Personen eine Beeinflussung eines weiteren 
Sinnes gegeben. Damit lassen sich beispielsweise verschiedene Angste und/oder 
Krankheiten gezielt therapieren, beispielsweise Hdhenangst, Platzangst und 
dergleichen. 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich aus der nachfoigenden 
Beschreibung der in den Fig. dargestellten Ausfuhrungsbeispiele. Dabei zeigen: 

Fig. 1 eine schematisch-perspektivische Ansicht einer 

erfindungsgemaSen Vorrichtung zum Bewegen eines Korpers 
und 

Fig. 2a und 2b Blockdiagramme zweier Betriebsmodes einer 
erfindungsgema&en Vorrichtung. 

Fig. 1 zeigt eine erfindungsgema&e Bewegungsvorrichtung 1 zum Bewegen eines 
Keepers 2, insbesondere einer Person. Die Bewegungsvorrichtung 1 ist in einem 
durch die Koordinaten X, Y und Z aufgespannten Raum untergebracht, wobei die 
Koordinatenachsen X, Y und Z so geiegt sind, dafc diese parallel zu den 
Bewegungsachsen des KCrpers 2 verlaufen. Die Einrichtung 3 der 
Bewegungsvorrichtung 1 dient zum Erzeugen einer spharischen Bewegung und 
wird durch die in ihrem Bewegungsfreiraum orthogonal zueinander verlaufenden 
Segmente 4, 5 und 6 gebildet, die entsprechende Rotationsbewegungen 7, 8 und 
9 urn die X-, Y- und Z-Achse ermoglichen. Bei dem in Fig. 1 dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel der Bewegungsvorrichtung 1, sind die Segmente 4 und 6 fur 
die Rotation 7 und 9 urn die X- und Z-Achse als Viertelkreissegmente und das 



Segment 5 fur die Rotation 8 urn die Y-Achse als im wesentlichen gerade Achse 
oder Welle ausgebildet. Dadurch lafit sich die Bewegungsvorrichtung 1 zum 
Transport und zur Lagerung besonders platzeinsparend zusammenklappen. 

Die Einrichtung 3 der Bewegungsvorrichtung 1 zum Erzeugen einer spharischen 
Bewegung ist an einer Einrichtung 10 zum Erzeugen einer translatorischen 
Bewegung, im vorliegenden Fall eine Translation 1 1 in Z-Richtung angeordnet. 
Damit ist die Moglichkeit geschaffen, dem Korper 2 zusatzlich zur spharischen 
Bewegung durch eine Rotation 7, 8 und 9 urn die X-, Y- und Z-Achse, eine 
Beschleunigung in Z-Richtung zu geben. 

Die Segmente 4, 5 und 6 sowie die Einrichtung 10 zum Erzeugen einer 
Translation 11 weisen jeweils an bzw in ihren Enden 12 und/oder 13, 14 und/oder 
15, 16 und/oder 17, sowie 18 und/oder 19 einen hier nicht explizit dargestellten 
Antrieb und/oder ein Getriebe auf. Diese sind von der im Zusammenhang mit Fig. 
2 nSher erISuterten Steuereinrichtung und Eingabeeinrichtung gesteuert, 
beeinflufct und kontrolliert und kfinnen auch gezielt ab- bzw. ausgeschaltet 
werden, so daG eine Schieuderbewegung und dergleichen vorgenommen werden 
kann. 

Wie anhand Fig. 1 zu erkennen ist der Korper 2, im vorliegenden Fall die Person, 
im Bereich des Beckens zumindest ruckenseitig von einer Haltevorrichtung 20 
gehalten. Dabei ist die Haltevorrichtung 20 an der Einrichtung 3 der 
Bewegungsvorrichtung 1 zum Erzeugen einer spharischen Bewegung, hier am 
Ende 15 des Segmentes 5 zum Erzeugen einer Rotation 8 urn die Y-Achse, 
befestigt. Der Korper 2 der Person ist so einerseits sicher und fest gehalten und 
andererseits ist ein Maximum an Bewegungsfreiheit fur die Person gegeben, 
insbesondere da Hande, Arme, Beine und Kopf frei beweglich sind. 

Fig. 2a zeigt in einem Blockdiagramm den Betriebsmode I, das sogenannte 
Schleudern. Ein Rechner 21 , im vorliegenden Fall ein PC, werden verschiedene 
von den Antrieben, die im Blockdiagramm mit 23 bezeichnet sind, anzufahrende 
oder einzunehmende Sollwinkel bzw. entsprechende Signale vorgegeben, die von 
einem Verstarker 22 aufbereitet werden. Die Antriebe weisen geeignete 
MeBeinrichtungen 24 auf bzw. sind mit diesen verbunden. Die Mefteinrichtungen 
24 erfassen die Istwinkel und geben diese bzw. entsprechende Signale, die im 



Bedarfsfail aufbereitet werden konnen, zuruck an den Rechner 21. Uber diese 
RQckkopplung gibt die MeReinrichtung 24 die genauen Winkeipositionen zur 
Berechnung neuer bzw. aktuell anzufahrender Sollwinkel an den Rechner. In 
diesem Betriebsmode I, dem sogenannten Schleudern, wird die Bewegung des 
Kdrpers 2 nur von aufcen vorgegeben. 

Fig. 2b zeigt das Blockdiagramm des Betriebsmodes II. Dieses entspricht im Kern 
dem des Betriebsmodes I, wobei dieser hier jedoch urn eine weitere 
Mefceinrichtung 26 zur Bestimmung bzw. Erfassung von Energiewerten und urn 
eine Sensorikelemente umfassende Einheit 25 erweitert ist. Uber die 
Sensorikelemente umfassende Einheit 25 konnen zusatzlich Signale in den 
Rechner 21 eingespeist werden, die uber den Verstarker 22 ebenfalis auf die 
Antriebe 23 einwirken. Die Antriebe 23 sind im vorliegenden Fall mit einer 
weiteren Mefceinrichtung 26 verbunden, die zur Erfassung bzw. Bestimmung von 
Energiewerten der Antriebe 23 verwendet wird. Diese Me&werte werden - wie 
schon die von der Mefceinrichtung 24 erfafcten Winke! - ebenfalis zuruck an den 
Rechner 21 gegeben. Damit sind zwei Ruckkopplungen der Antriebe 23 auf den 
Rechner 21 durch die Melieinrichtungen 24, 26 gegeben und zusatzlich eine als 
Eingabeeinrichtung dienende, Sensorikelemente umfassende Einheit 
bereitgestellt. 

In Abhangigkeit der verwendeten Sensorikelemente der Einheit 25 ergeben sich 
zwei Submodes. Fur den Fall, daft als Sensorikelemente beispielsweise Daten 
erfalit werden konnen, die zur Bestimmung von durch Gewichtsverlagerung des 
Kdrpers 2 geeignet sind, beispielsweise Drucksensoren, die auf dem Kdrper 2 
befestigt bzw. angeordnet sein konnen, ergibt sich der sogenannte 
Gewichtsverlagerungsmode. Dazu wird zuerst mit dem Kdrper 2 eine 
Referenzfahrt vorgenommen, bei der mit den Mefteinrichtungen 24, 26 fur den 
Kdrper 2 charakteristische KenngrdGen erfaRt werden. So lassen sich mit der 
Bewegungsvorrichtung 1 beispielsweise auch Tragheitsmomente von 
verschiedenen Kdrpem bestimmen. Dabei ist eine Dateneingabe uber die Einheit 
25 nicht mdglich. Wahrend der Referenzfahrt wird beispielsweise der 
Energieverbrauch der Antriebe 23 mit der Mefteinrichtung 26 ermittelt, der der zu 
bewegenden Masse des Kdrpers 2 und dessen Tragheitsmoment und dergleichen 
entspricht. 



Anschlieftend werden im sogenannten Schwebebetrieb vom Rechner 21 neue 
Sollwinkel berechnet, wobei die Sensordaten der durch die Sensorikelemente der 
Einheit 25, die Winkeldaten der durch die MeBeinrichtung 24 erfa&ten Winkel der 
Antriebe 23 und die Energiedaten der durch die Mefteinrichtung 26 erfaftten 
Energiegro&en der Antriebe 23 berucksichtigt werden. In AbhSngigkeit der im 
Rechner programmierten und vorbestimmten Bewegungssequenzen kfinnen dann 
entsprechende Bewegungen gefahren werden. Uber die durch die Einheit 25 
bereitgestellte Eingabeeinrichtung innerhalb der Bewegungsvorrichtung 1 ist eine 
interaktive Bewegung gegeben. 

Ebenso kann die Einheit 25 Sensorikelemente umfassen, die in Form eines 
Datenhandschuhs, Datenhelms und dergleichen ausgebildet sein konnen. Nach 
der bereits oben erwahnten Referenzfahrt, bei der keine Dateneingabe mogiich 
ist, lassen sich zusatzlich zur Dateneingabe durch Gewichtsverlagerung uber 
diese Sensorikelemente gezielt die Bewegungsablaufe beeinflussen. Ober den 
Rechner 21, der Bestandteil einer geeigneten Steuereinrichtung sein kann, lassen 
sich bei Verwendung eines Datenhelmes zusatzlich Videosequenzen und 
dergleichen einspielen, so daft eine in der Bewegungsvorrichtung 1 gehaltene 
Person eine weitere Sinnesbeeinflussung erfahren kann. Damit ist insbesondere 
die Moglichkeit gegeben, durch Kombination von BewegungsabiSufen mit 
optischen bzw. akustischen Wahrnehmungen und dergleichen gezielte Therapie-. 
und Heilverfahren zu schaffen, beispielsweise zur Behandlung von Hdhenangst, 
Platzangst, aber auch Ruckenleiden und dergleichen. 
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(neuaefaBte) Ansoruche 

1. Vorrichtung zum Bewegen von Korpern, insbesondere Personen, 
bestehend aus einer Einrichtung zum Erzeugen eines spharischen 
Bewegung, optional wenigstens einer Einrichtung zum Erzeugen 
mindestens einer Translation, wenigstens einer Haltevorrichtung fur den 
Korper, einer Steuereinrichtung und wenigstens einer Eingabeeinrichtung. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daS die 
Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen Bewegung aus einem 
System von orthogonal zueinander stehenden, jeweils mit einem Antrieb 
versehbaren Segmenten gebildet ist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dafc wenigstens 
ein Segment winkelformig ist. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, da!3 wenigstens 
ein Segment bogenformig ist. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daG wenigstens 
ein Segment kreissegmentformig ist. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dafc wenigstens 
ein Segment ein Viertelkreissegment ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daft wenigstens 
ein Segment kreisformig ist. 
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8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Segmente der Einrichtung zum Erzeugen einer 
spharischen Bewegung mindestens einen Antrieb aufweisen. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, da(3 der Antrieb 
ein elektrischer Antrieb ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 f dadurch gekennzeichnet, daS der Antrieb 
ein hydraulischer und/oder pneumatischer Antrieb ist. 

11. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, da(3 der Antrieb an einem Ende des Segmentes 
angeordnet ist. 

12. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafc die 
Haltevorrichtung an der Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen 
Bewegung positionierbar ist. 

13. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Haltevorrichtung an einem Segment angeordnet 
ist. 

14. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Haltevorrichtung einen Bugel aufweist. 

15. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Haltevorrichtung einen Gurt aufweist. 

16. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche zum Bewegen 
von Personen, dadurch gekennzeichnet, dafc die Haltevorrichtung so 
angeordnet ist, dafS die Person im Bereich des Korperrumpfes gehaiten • 
ist. 

17. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Haltevorrichtung Sensorik- und/oder 
Aktorikelemente aufweist. 
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18. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Einrichtung zum Erzeugen einer Translation 
einen Antrieb aufweist. 

19. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen 
Bewegung an der Einrichtung zum Erzeugen einer Translation angeordnet 
ist. 

20. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Steuereinrichtung mit der Einrichtung zum Erzeugen einer spharischen 
Bewegung, der Einrichtung zum Erzeugen und der Eingabeeinrichtung 
verbunden ist. 

21. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Steuereinrichtung einen Rechner aufweist. 

22. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Antriebe von der Steuereinrichtung gesteuert 
sind. 

'23. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Eingabeeinrichtung aufterhalb der Bewegungsvorrichtung ist. 

24. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die 
Eingabeeinrichtung innerhalb der Bewegungsvorrichtung angeordnet ist. 

25. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Eingabeeinrichtung ein Sensorikelement ist. 

26. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche zum Bewegen 
von Personen, dadurch gekennzeichnet, daft die Eingabeeinrichtung ein 
Datenhandschuh ist. 



27. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche zum Bewegen 
von Personen, dadurch gekennzeichnet, da& die Eingabeeinrichtung ein 
Datenhelm ist. 

28. Vorrichtung nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, daS der 
Datenhelm zusatzlich zur Informationsausgabe, insbesondere 
Videosequenzen, verwendet 1st. 
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